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1. Quais sao as trés leis da Robotica?

Resposta.
1. um rob6 ndo pode ferir um humano ou permitir que um humano sofra algum mal

2. os robos devem obedecer as ordens dos humanos, exceto nos casos em que tais ordens

entrem em conflito com a primeira lei

3. um robd deve proteger sua propria existéncia, desde que nao entre em conflito com as

leis anteriores

2. O que sao manipuladores robaoticos?

Na robética, um manipulador é um dispositivo usado para manipular materiais sem contato
fisico direto do operador. As aplicagoes eram originalmente para lidar com materiais
radioativos ou com risco biolégico, usando bracos roboticos, ou eram usados em locais

inacessiveis.

3. O que é cadeia cinematica?

Cadeia Cinematica é definida como uma montagem de elos e articulagdes interconectadas de
maneira que promova um movimento controlado em resposta a um movimento fornecido

como estimulo.

4. Quantos graus de liberdade tem o rob6 PUMA da Unimation?

6 graus de liberdade.

5. Descreva a cadeia cinematica do robo SCARA.
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E uma cadeia cinematica seriada, com arranjo cinematico mais comum sendo RRP.
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6. Considere uma configuracao de juntas RP, sequéncia comecando da
junta mais proxima a base, onde R = junta de rotacao e P = junta de
translacao ou prismatica. Qual espaco de trabalho que pode ser obtido

com esta configuracao?

Contendo RP mais proximo a base, obtemos o rob6 do tipo Cilindrico, possui um modelo

cinematico simples e de facil visualizagdo. Contém um bom acesso em cavidades e pode

utilizar potentes atuadores hidraulicos.

Seu espaco de trabalho é dado da seguinte forma:
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